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ABSTRAKT 
Bakalářská práce se zabývá v současnosti používanými podvozky kolových a pásových 
traktorů. V první části je proveden přehled a stručný popis jednotlivých konstrukčních částí. 
Druhá a třetí část je zaměřena na řízení kolových a pásových traktorů. Jsou zde podrobněji 
popsány jednotlivé druhy řízení a uveden princip činnosti. Nejvíce prostoru je věnováno 
hydrostatickému řízení, které je nejrozšířenější. V závěru je shrnut současný stav 
v konstrukci podvozků traktorů, používaná řešení, popsány nové moderní systémy a nastíněn 
předpokládaný trend vývoje.    
KLÍČOVÁ SLOVA 
kolový traktor, pásový traktor, podvozek, hydrostatické řízení, kloubové řízení, 
hydromechanický diferenciální převod, Active Command Steering 
ABSTRACT 
This bachelor thesis deals with the currently used chassis of wheeled and tracked tractors. In 
the first part is an overview and a short description of individual components. The second 
and third parts are focused on steering of wheeled and tracked tractors. There are in detail 
described different types of steering and is given a principle of operation. Most of space is 
devoted to hydrostatic steering which is the most widespread. In the end is summarized a 
present situation in designing of tractor chassis. There are mentioned used solutions and are 
described new modern systems and is estimated a supposed trend of development.  
KEYWORDS 
wheeled tractor, tracked tractor, chassis, hydrostatic steering, articulated steering, hydro-
mechanical differential steering, Active Command Steering 
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ÚVOD 
 Traktor je již desítky let hlavním strojem využívaným v zemědělství, ale i lesnictví a 
komunálním sektoru. Nejčastěji jsou traktory využívány v agregaci s pracovními stroji 
k provádění různých agrotechnických operací na poli. Neméně důležité je i využití traktorů 
s přívěsy nebo návěsy v zemědělské dopravě.  
  Mezi hlavní konstrukční celky traktoru jako je motor, převodovka nebo kabina patří i 
podvozek, který tyto jednotlivé celky spojuje. Podvozek přenáší hnací sílu motoru na 
podložku a umožňuje pohyb a řízení traktoru. Konstrukce podvozku traktoru často umožňuje 
změnu rozchodu kol či další speciální požadavky jako řízení všech kol nebo změnu světlé 
výšky. 
 Podvozky traktorů se dělí na kolové a pásové. Silné traktory nad 220 kW (300 k) 
pracující téměř výhradně na poli v přípravě půdy či setí používají často podvozek pásový. Pro 
traktory k univerzálnímu použití na polích, loukách a v dopravě je nejvhodnější podvozek 
kolový. Dále lze rozlišovat mezi podvozky traktorů klasické koncepce vpředu s menšími a 
vzadu s většími koly a systémovými nosiči, jež mají všechna kola stejně velká. Výhodou 
těchto traktorů je rovnoměrné rozložení hmotnosti mezi obě nápravy. Zajímavá koncepce 
poskytující zvýšení trakce při zachování ideálního rozložení hmotnosti se vyskytuje u 
třínápravových kolových traktorů, kde první a tření náprava musí být řiditelná. 
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1. PŘEHLED KONSTRUKČNÍCH ČÁSTÍ PODVOZKŮ TRAKTORŮ 
1.1. RÁMY  
1.1.1. RÁMOVÁ KONSTRUKCE 
 V dnešní době se u traktorů stále častěji používá rámová konstrukce, kde hlavním 
nosným prvkem je rám. Jednotlivé strojní skupiny (motor, převodovka, …) pak mohou mít 
menší hmotnost a mohou být lépe rozmístěny. Tyto skupiny jsou uloženy na silentblocích, 
čímž se omezí přenos hluku a vibrací. Ideální rozložení hmotnosti mezi nápravy je důležité 
pro tahové vlastnosti traktoru. Rámová konstrukce umožňuje velké užitečné zatížení při nízké 
vlastní hmotnosti. Proto je vhodná pro větší traktory a nosiče nástaveb. Tato konstrukce je 
také vhodná při použití odpružení na obou nápravách.  
 
Obr. 1 – Rám traktoru John Deere [6] 
 
Obr. 2 - Rámový podvozek nosiče JCB Fastrac [9] 
1.1.2. POLORÁMOVÁ KONSTRUKCE 
 U klasických traktorů vyšší a střední třídy bývá nejčastěji podvozek polorámový. 
Přední část podvozku tvoří rám, na kterém je umístěn motor a převodovka. Motor a 
převodovka neplní nosnou funkci, proto může být jejich hmotnost nižší. Zbytek podvozku 
tvoří zadní náprava s rozvodovkou. Některé traktory mají v rámu uložen pouze motor. 
Převodovka, rozvodovka a zadní náprava jsou samonosné. Polorámová konstrukce je výhodná 
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u traktorů vybavených předním hydraulickým tříbodovým závěsem, čelním nakladačem nebo 
u lesních traktorů, kde je podvozek značně namáhán.  
 
Obr. 3 - Polorámový podvozek traktoru Fendt [10]   
1.1.3. BEZRÁMOVÁ KONSTRUKCE 
 Traktory nižších a středních výkonových tříd jsou bezrámové (samonosné) konstrukce.  
Motor, převodovka, rozvodovka a ostatní strojní skupiny musí být schopny přenášet provozní 
zatížení, které nemůže být tak velké jako u předchozích konstrukcí. 
 
Obr. 4 - Bezrámová konstrukce podvozku traktoru Zetor [3] 
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1.2. ODPRUŽENÍ 
 Současné zvyšování pracovních i přepravních rychlostí traktorů by nebylo možné bez 
zajištění bezpečnosti, ovladatelnosti a komfortu. Proto dnes zvláště výrobci kvalitnějších a 
dražších traktorů používají alespoň některý ze způsobů odpružení. Základem je pneumaticky 
nebo mechanicky odpružená sedačka řidiče, většinou bývá odpružena kabina a dnes stále 
častěji i přední náprava. Odpružení snižuje únavu obsluhy, otřesy přenášené do traktoru a 
zvyšuje produktivitu práce. [4]      
1.2.1. PŘEDNÍ NÁPRAVA 
 Odpružení přední hnané nápravy má kromě zvýšení komfortu pozitivní vliv i na 
trakční schopnosti traktoru. Odpružená náprava lépe kopíruje povrch a udržuje s ním stálý 
kontakt. Přední odpružená stejně jako neodpružená hnaná náprava musí umožňovat přenos 
točivého momentu na přední kola, jejich řízení a příčný výkyv nápravy. Odpružení přední 
nápravy bývá elektricky ovládáno a umožňuje udržovat nezávisle na zatížení konstantní 
výškovou polohu. [1] 
ODPRUŽENÍ VINUTÝMI PRUŽINAMI 
 Pomocí dvou vinutých pružin s kapalinovými tlumiči je odpružena přední náprava 
traktoru JCB Fastrac (řady 2000, 3000, 8000). Celá náprava je připevněna k rámu pomocí 
vodicích tyčí.  
                     
 
Obr. 5 - Odpružení přední nápravy JCB Fastrac 
HYDROPNEUMATICKÝ SYSTÉM 
 Hydropneumatický systém odpružení přední nápravy se skládá z akumulátorů 
stlačeného plynu (dusíku) a jednoho či dvou dvojčinných hydromotorů, které určují polohu 
nápravy (kola) vůči podvozku. Tok oleje mezi akumulátory a hydromotory ovládá elektrická 
řídící jednotka přes elektrický regulační ventil.  Řídící jednotka automaticky udržuje 
konstantní polohu nápravy vůči podvozku i při změně zatížení. Odpružení lze z kabiny 
elektricky vypnout nebo může být zapínáno automaticky v závislosti na pojezdové rychlosti. 
Jednotlivá provedení náprav se liší podle způsobu uchycení k podvozku. [10] 
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Centrální kyvné rameno 
 Náprava je přes centrální výkyvné rameno uchycena k podvozku přibližně v těžišti 
traktoru. Vedení nápravy při vertikálním pohybu je provedeno panhardskou tyčí.  
 
Obr. 6 - Přední náprava na centrálním rameni John Deere TLS [6] 
 
Příčné rameno 
 Celá náprava je zavěšena na příčném rameni a odpružena jedním hydromotorem. 
Příčné rameno je k rámu traktoru přichyceno přes otočný čep a na druhé straně přes 
hydromotor. 
 
Obr. 7 - Přední náprava Terraglide na příčném rameni [5] 
Nezávislé zavěšení a odpružení kol 
 Každé kolo je zavěšeno samostatně pomocí čtyřkloubového mechanismu a odpruženo 
přímočarým dvojčinným hydromotorem. Pohyb kol při pružení je nezávislý. Nezávisle 
odpružená náprava má nižší podíl neodpružených hmot. Nevýhodou je složitější konstrukce 
náročnější na údržbu.       
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Obr. 8 - Nezávisle zavěšená náprava John Deere ILS [6] 
1.2.2. ODPRUŽENÍ CELÉHO RÁMU 
HYDROPNEUMATICKÝ SYSTÉM 
 Odpružení celého rámu používají rychlé traktory JCB Fastrac. Zadní náprava je 
odpružena hydropneumatickým systémem, který byl popsán výše v části odpružení přední 
nápravy.  JCB Fastrac řady 7000 má tímto systémem odpruženu rovněž nápravu přední. U 
ostatních modelů je vpředu použito vinutých pružin.   
PNEUMATICKÝ SYSTÉM 
 Pneumatický systém odpružení nazývaný AirCushion  (viz obr. 9) využívají pásové 
traktory John Deere 8RT a 9RT. Přední část pásového podvozku umožňuje vertikální pohyb i 
stranový výkyv a je odpružena pomocí vzduchového měchu, který je doplněný tlumičem 
kmitů.  
 
Obr. 9 - Pneumatické odpružení pásového podvozku JD AirCushion [6] 
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1.3. ŘÍZENÍ 
 Řízení umožňuje změnu směru vozidla a zajišťuje za každých podmínek jeho 
ovladatelnost při splnění legislativních požadavků. Vozidlo musí být ovladatelné i při 
nečinnosti posilovače.  
Rozdělení řízení podle způsobu ovládání [2] 
a) Přímé 
b) Nepřímé 
c) Smíšené       
Způsoby řízení [2] 
a) Řízení kol přední nápravy 
b) Řízení kol zadní nápravy  
c) Řízení kol obou náprav 
d) Řízení celé nápravy 
e) Řízení kloubové 
   
 
Obr. 10 - Druhy řízení [12] 
1 – řízení kol přední nápravy, 2 – řízení kol zadní nápravy, 3 – řízení kol obou náprav, 4 – kloubové řízení, 5 - řízení 
celé nápravy 
Rozdělení řízení podle konstrukce převodu[12] 
a) Mechanický [2] 
• Se šroubem a maticí 
• Hřebenový 
• Šnekový  
b) Hydraulický 
c) Pneumatický 
d) Elektrický  
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1.4. BRZDY 
 Velice důležitou a nezbytnou částí podvozku traktoru jsou brzdy. Brzdy umožňují 
regulovat rychlost traktoru případně traktoru a přívěsu při jízdě po poli i pozemních 
komunikacích. Brzdy rovněž musí být schopné zajistit traktor proti pohybu při parkování. 
Díky rozdělenému ovládání je možné brzdy využít při zatáčení přibrzděním vnitřního kola.      
1.4.1. ROZDĚLENÍ BRZD 
 Brzdy traktoru[1] 
     
o Podle účelu použití 
 Provozní 
 Parkovací  
 Nouzové 
 Zpomalovací (odlehčovací) 
o Podle způsobu přenosu síly 
 Přímočinné 
• Mechanické 
• Hydraulické  
 Strojní  
• Hydraulické  
• Pneumatické 
 Polostrojní  
• S hydraulickým posilovačem 
• S pneumatickým posilovačem 
o Podle konstrukce 
 Bubnové 
 Kotoučové  
 Lamelové  
o Podle pracovního prostředí 
 Mokré 
 Suché 
 Brzdy přípojných vozidel[1] 
o Hydraulické  
o Pneumatické  
 Jednohadicové 
 Vícehadicové 
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1.5. PÁSOVÝ PODVOZEK 
 U velkých silných traktorů již klasický kolový podvozek nevyhovuje. Proto se stále 
častěji používá pásový podvozek, který má nižší měrný tlak na půdu, lepší průjezdnost na 
poli, vyšší tahovou sílu a oproti traktorům s dvoumontáží menší celkovou šířku. 
1.5.1. KONCEPCE PÁSOVÝCH PODVOZKŮ  
 V současnosti existují dvě koncepce pásových podvozků traktorů: 
• Koncepce dvou pásových jednotek [1] 
 Točivý moment od motoru a převodovky se rozděluje diferenciálním planetovým 
ústrojím, které je součástí zadní nápravy mezi obě hnací kola pohánějící pás. Řízení traktoru 
se provádí rozdílem rychlosti pásů.   
• Koncepce čtyř pásových jednotek [1] 
 Točivý moment motoru a převodovky je nejdříve rozdělen mezi přední a zadní 
nápravu. Dále je moment přenášen přes rozvodovku, diferenciál a koncový převod 
k jednotlivým hnacím kolům. Řízení traktoru se čtyřmi pásovými jednotkami je kloubové. 
  
1.5.2. PÁSOVÁ JEDNOTKA 
 Pásová jednotka (viz obr. 11) se skládá z centrálního nosníku (3), hnacího (1) a 
napínacího (2) kola, středových vodících kladek (4), napínacího mechanismu (5) a pásu. [1] 
 U obou koncepcí je pohon přenášen z hnacího kola na pryžový pás pomocí zubů 
(pryžových bloků) nebo třením. Zvláště v případě přenosu třením, musí být zajištěn 
dostatečný přítlak napnutím pásu. Automatické napínání pásu napínacím kolem provádí 
hydraulický systém.   
   
 
Obr. 11 - Pásová jednotka traktoru John Deere 9RT (a) a Case IH Steiger QuadTrack (b) 
1 - hnací kolo, 2 - napínací kolo, 3 – centrální nosník, 4 – středové vodicí kladky, 5 – napínací mechanismus [1]
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2. ŘÍZENÍ KOLOVÝCH TRAKTORŮ  
2.1. KULIČKOVÉ ŘÍZENÍ  
 Kuličkové řízení se v různých provedeních používalo na traktorech Zetor od roku 
1972 do roku 1993, na některých traktorech až do roku 1997, kdy bylo definitivně nahrazeno 
řízením hydrostatickým. Kuličkové řízení traktorů Zetor je uloženo ve skříňce řízení a skládá 
se z kuličkového šroubu a matice (obr. 12–2,3) s obíhajícími kuličkami.  Skříňka řízení má 
vlastní olejovou náplň. Otáčivý pohyb šroubu se převádí na přímočarý pohyb matice, která 
natáčí v příslušném smyslu hřídel řízení (obr. 13–6). Pohyb hřídele řízení se přenáší táhlem 
řízení (obr. 13–3) a spojovací tyčí na přední kola.  
 Kuličkové řízení bylo na přání možné doplnit posilovačem řízení (obr. 13-12), který 
snižuje ovládací síly nutné k zatáčení. Čerpadlo servořízení dodává tlakový olej do válce 
posilovače s šoupátkovým rozvodem. Posilový účinek se dostaví, když řidič vyvine určitou 
sílu nutnou k překonání odporu pružiny a vychýlení šoupátka, které rozvede tlakový olej tak, 
aby se pístnice pohybovala příslušným směrem. [7]  
 
   
Obr. 12 - Skříňka řízení Zetor[7] 
 1 – hřídel řízení, 2 – matice kuličkového šroubu, 3 – 
kuličkový šroub, 4 – držák, 5 – ložisko volantu, 6 – 
převáděcí trubka malého okruhu, 7 – převáděcí trubka 
velkého okruhu  
Obr. 13 – Schéma řízení s posilovačem Zetor[7] 
1 – sací potrubí, 2 – nádrž oleje, 3 – filtrační vložka, 4 – 
odpadní potrubí, 5 – kuličkový šroub s maticí, 6 – hřídel 
řízení, 7 – páka pevná, 8 – tlakové potrubí, 9 – ovládací 
táhlo, 10 – čerpadlo servořízení, 11 – páka volná, 12 – 
válec posilovače řízení, 13 – táhlo řízení   
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2.2. HYDROSTATICKÉ ŘÍZENÍ  
 Dnes nejčastější hydrostatické řízení se používá u všech způsobů řízení kolových 
traktorů. Jednotlivá kola nebo celá náprava se natáčí jedním nebo dvěma přímočarými 
hydromotory. Hydrostatické řízení je nepřímé řízení s posilovacím účinkem tlaku oleje.  
 Tlakový olej je do hydrostatického řízení dodáván ze společného hydraulického 
systému traktoru nebo má řízení vlastní čerpadlo. Vlastní oddělený okruh s čerpadlem 
používá např. Case JXU/New Holland T5000, Zetor. U větších traktorů např. Case Puma/New 
Holland T7 se společným hydraulickým systémem vytváří tlak axiální pístový hydrogenerátor 
s regulací Load Sensing. Pro hydrogenerátor s průtokem 0,003 m3/s (180 l/min) při tlaku 2,6 
až 21 MPa dodává olej z nádrže plnící zubové čerpadlo s průtokem 0,0045 m3/s (270l/min) a 
tlakem 0,4 MPa.  
 
Obr. 14 - Traktor s odděleným hydraulickým okruhem řízení [5] 
 
Obr. 15 - Traktor se společným hydraulickým okruhem [5] 
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 U traktorů s jedním společným hydrogenerátorem je nutné použít prioritní ventil. 
Prioritní ventil upřednostňuje tok oleje do okruhu hydraulického řízení případně 
hydraulických brzd přívěsu před ostatními zařízeními jako je tříbodový zavěs, vnější 
hydraulické okruhy nebo odpružení přední nápravy.  
 Tlakový olej nejdříve přichází vstupem PHP vedením a1 přes šoupátko (2) na šoupátko 
(1) a pokračuje do okruhu řízení Psteer .Jakmile je tlak v řízení dostatečný, posune se šoupátko 
(2) doleva a umožní průtok přes a2 a d k brzdám přívěsu PTBV. Pokud je stále dostatečný tlak, 
posune se šoupátko (2) ještě více doleva a uvolní cestu z a3 do c k ostatním hydraulickým 
spotřebičům. Požadavky spotřebičů na tlakový olej jsou přiváděny pomocí loadsensingových 
vedení LS. [11] 
 
 
Obr. 16 - Prioritní ventil Vstup: PHP (vysoký tlak), Výstupy: Psteer(řízení), PTBV(brzdy přívěsu), PHP (ostatní spotřebiče), 
Požadavky: LSsteer (řízení), LSTBV(brzdy přívěsu), LSSUS(odpružení nápravy), LSHP(ostatní spotřebiče)[5] 
 Množství a směr toku tlakového oleje do axiálního hydromotoru ovládá řídící jednotka 
Orbitrol (viz obr. 15-2) umístěná na volantové tyči. Řídící jednotka (viz obr. 17) se skládá 
z rotačního rozvaděče (8, 9) a odměrného hydrogenerátoru (1).  
 Tlakový olej je dodáván hydrogenerátorem (4) do řídící jednotky. Při přímé jízdě (viz 
obr. 17) není olej hydromotory odebírán, proto se vrací zpět do nádrže (7) nebo zásobuje další 
spotřebiče. Odměrný hydrogenerátor (1) zabraňuje nechtěnému pohybu oleje 
v hydromotorech a přívodním vedením.  
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Obr. 17 - Hydrostatické řízení - přímá jízda[5] 
    Při otáčení volantu (viz obr. 18) se rotační rozvaděč (8,9) pootočí příslušným směrem 
a umožní tok tlakového oleje do odměrného hydrogenerátoru (1). Natáčením volantu otáčíme 
pastorkem odměrného hydrogenerátoru (1), který dávkuje přesné množství oleje potřebného k 
natočení kol o požadovaný úhel. Rotační rozvaděč zajistí propojením příslušných kanálků, 
aby byla odměřená dávka oleje přivedena na správnou stranu dvojčinných hydromotorů a 
přebytečný olej vytlačen do nádrže.  
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Obr. 18 - Hydrostatické řízení - jízda vpravo (vlevo)[5] 
 Funkce řízení traktoru musí být zaručena i v případě, kdy v systému není potřebný tlak 
(např. z důvodu poruchy nebo vypnutí motoru). Při nouzovém řízení (viz obr. 19) je veškerý 
tlak oleje k natáčení kol vytvářen odměrným hydrogenerátorem (1). Olej vytlačovaný 
hydromotory řízení neteče do nádrže, ale dostává se přes zpětný ventil (6) na sací stranu 
odměrného hydrogenerátoru (1). Nouzové řízení vyžaduje mnohem větší ovládací síly, neboť 
zatáčení probíhá bez posilovacího účinku.  
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Obr. 19 - Hydrostatické řízení - nouzové řízení[5] 
   U traktorů i dalších strojů s řízením obou náprav je hydrostatické řízení vybaveno 
přídavným, většinou elektricky ovládaným rozvaděčem, který rozděluje tlakový olej z řídící 
jednotky do axiálních hydromotorů tak, aby náprava zatáčela dle přání obsluhy. Smysl 
natáčení nápravy lze měnit tak, aby obě nápravy zatáčely souhlasně (3) (tzv. krabí chod). 
Další možností je natáčet kola nesouhlasně (1), čímž dosáhneme nejmenšího poloměru 
otáčení. Poslední možností je vypnout zatáčení např. zadní nápravy a zatáčet jen přední (2). 
Tento způsob se využívá při pohybu po pozemních komunikacích.   
 
Obr. 20 - Způsoby řízení obou náprav kolových traktorů [12] 
1- řízení obou náprav nesouhlasně, 2- řízení přední nápravy, 3- řízení obou náprav souhlasné    
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2.2.1.  TURN ASSIST/FAST STEER 
 Jedná se o k standartnímu hydrostatickému řízení na přání dodávaný systém koncernu 
CNH, umožňující rychlé zatáčení a otáčení na souvrati nebo ve stísněných prostorech 
například při práci s čelním nakladačem. Rychlé natočení kol do krajní polohy provede 
obsluha stiskem věnce vnitřního volantu. Pod speciálním volantem se nachází bezkontaktní 
elektromagnetický snímač, který je napojen na ovládací jednotku Turn Assist. Tato jednotka 
elektricky ovládá Turn Assist řídící ventil, který pouští tlakový olej do kola natáčejících 
hydromotorů. Systém lze deaktivovat manuálně nebo se z důvodu bezpečnosti při rychlosti 
nad 10 km/h vypíná sám.     
   
Obr. 21 – Elektromagnetický bezkontaktní snímač[5]  Obr. 22 - Rychlé zatáčení Fast Steer traktoru New Holland[5] 
2.2.2. SUPER STEER 
 Super Steer je na přání dodávaný unikátní způsob řízení přední hnané nápravy traktorů 
New Holland, který kombinuje řízení kol a řízení celé nápravy. Kola mohou být vůči nápravě 
natočena o 46°. Samotná náprava umožňuje natočení vůči traktoru o 19°. Možnost využít 
výsledný úhel 65° dává traktoru s touto nápravou výborné manévrovací schopnosti. Nejdříve 
dojde k natočení kol a poté je natočena celá náprava, která je uchycená pomocí dvou táhel a 
dvou velkých přímočarých hydromotorů. Dosažení takto velkého úhlu zatočení umožňují 
pružně uchycené blatníky a přední závaží, které se natáčí s celou nápravou. [1] 
  
Obr. 23 - Speciální konstrukce přední nápravy Super Steer[8] 
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2.3.  ACTIVE COMMAND STEERING 
 Adaptivní řízení Active Command je novinka ve volitelné výbavě traktorů John Deere 
7R a 8R. Jedná se o plně elektrický systém převodu řízení (steer by wire) 
ovládající hydraulicky natáčené hydromotory. Elektrický převod řízení je podle potřeby 
upravován (viz obr. 24). V malých rychlostech, při kterých se traktor otáčí na souvrati, je 
převod největší (3,5 otáček volantu mezi krajními polohami kol) a ovládací síla nejmenší. Se 
zvyšující rychlostí se převod snižuje (až na 5,5 otáček mezi krajními polohami kol) a roste 
tuhost řízení, což umožňuje přesnější vedení stopy. Výhodou elektrického převodu je 
optimální ovládací síla a rozsah.  
          
  
 Součástí řízení Active Command (obr. 25) je i dynamická kontrola stability, která 
zvyšuje ovladatelnost a komfort především při jízdě vyšší rychlostí, jízdě po nerovnostech 
nebo v zatáčkách. Úhel natočení kol je automaticky korigován nezávisle na natočení volantu 
na základě měření bočního zrychlení traktoru prováděného gyroskopem. Obsluha nemusí 
provádět neustálé korekce směru volantem. Informace ze snímače natočení volantu, 
gyroskopu a snímačů úhlu natočení kol jsou zpracovávány v řídící jednotce, která ovládá 
ventily řídící průtok oleje z hydraulického systému traktoru do hydromotorů. 
Z bezpečnostních důvodů je řídící jednotka ztrojena. I snímač natočení volantu a ovládací 
ventily jsou v dvojnásobném počtu (dva pro zatáčení vpravo, dva pro zatáčení vlevo). Systém 
je též vybaven záložním elektrickým čerpadlem s napájecím modulem. Elektrické čerpadlo do 
řízení dodává tlakový olej, pokud nepracuje hlavní hydrogenerátor. Vše je zařízeno tak, aby i 
v případě poruchy zůstalo řízení funkční. 
Obr. 24 - Automatická změna převodu řízení[6] 
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Obr. 25 - Hlavní části řízení Active Commmand [6] 
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3. ŘÍZENÍ PÁSOVÝCH TRAKTORŮ 
3.1. HYDROMECHANICKÝ DIFERENCIÁLNÍ PŘEVOD 
 U traktorů s dvěma pásovými jednotkami se zatáčí rozdílem rychlostí pásů. Plynulou 
změnu velikosti (zatáčení) a směru (otáčení na místě) rychlosti pohybu pásu umožňuje 
hydromechanický diferenciální převod. Tento systém je používán pásovými traktory John 
Deere 8RT nebo 9RT a Caterpilar Challenger.  
 Přenos točivého momentu na pásy je zajišťován pomocí tří planetových převodů 
v zadní nápravě. Rychlost otáčení pásu je řízena rotačním hydromotorem (viz obr. 26), který 
plynule mění rychlost a směr otáčení korunového kola. Tlakový olej je dodáván hydraulickým 
čerpadlem (viz obr. 26), jehož činnost je řízena elektrickou jednotkou. Informace o rychlosti a 
směru natočení volantu poskytují řídící jednotce snímače natočení volantu. Systém je pro 
případ poruchy nebo jen nedostatečné dodávky oleje vybaven záložním elektrickým 
čerpadlem. V případě nouze umožňuje systém zatočení přibrzděním vnitřního pásu.  
     
Obr. 26 - Hydraulický systém ovládající planetový převod[6] 
 
 Princip přenosu točivého momentu motoru na hnací kola pásu je možné vidět na 
schématu řízení pásového traktoru Challenger (obr. 27). Pohon od motoru rozděluje 
diferenciální planetový převod (R) mezi jednoduchý planetový převod (S) a planetový převod 
(Q), který se může chovat jako jednoduchý nebo diferenciální. Točivý moment pro pohon 
hnacích kol pásu je odebírán z unášeče satelitů příslušného převodu (S) nebo (Q).  
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 Obr. 27 - Schéma planetových převodů traktoru Challenger[1] 
 Při přímé jízdě (obr. 28) se rotační hydromotor a tím i korunové kolo převodu (Q) 
netočí. Planetový převod (Q) se chová jako jednoduchý a obvodová rychlost unášečů satelitů 
převodů (S) a (Q), a tím i obou pásů je stejná.  
 
Obr. 28  - Vektory rychlostí planetového mechanismu řízení při přímé jízdě [1] 
 Při zatáčení se převod chová jako diferenciální, neboť rotační hydromotor podle 
natočení volantu otáčí korunovým kolem (Q). Při zatáčení doleva se korunové kolo otáčí ve 
stejném smyslu jako unášeč satelitů převodu (Q), čímž se zvýší jeho obvodová rychlost o 
∆vrQ. Zároveň se sníží rychlost planetových kol o ∆vpQ, což se projeví snížením obvodové 
rychlosti unášeče satelitů převodu (S) o ∆vrS. Při zatáčení vpravo se otáčí korunové kolo proti 
smyslu rotace unášeče satelitů převodu (Q), čímž je unášeč zpomalován o ∆vrQ.  V důsledku 
zpomalování unášeče se zvyšuje rychlost planetových kol o ∆vpQ a následně i rychlost unášeče 
satelitů (S) o ∆vrS. Tím se levý pás točí rychleji a traktor zatáčí vpravo.  
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Obr. 29 - Vektory rychlostí planetového mechanismu řízení při zatáčení [1] 
 Systém řízení traktoru Challenger umožňuje také otáčení na místě. Pokud není 
přiváděn do diferenciálního převodu (Q) točivý moment od motoru, stojí unášeč satelitu na 
místě vrR=0 a satelit se otáčí jen kolem své vlastní osy. Otáčení korunového kola (Q) 
hydromotorem způsobuje otáčení unášeče satelitu převodu (Q) ve stejném smyslu. Naopak 
planetová kola převodů (Q) a (S) rotují směrem opačným. Hnací kola obou pásů se otáčejí 
v opačném smyslu a traktor se otáčí na místě.[1]     
 
 
Obr. 30 - Vektory rychlostí planetového mechanismu řízení při otáčení na místě vlevo [1] 
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3.2. KLOUBOVÉ ŘÍZENÍ  
 Pásové traktory Case Steiger QuadTrac používají kloubové řízení, kde přední a zadní 
část podvozku jsou vůči sobě natáčeny pomocí dvou podélně umístěných axiálních 
hydromotorů. Při maximálním natočení rámu 48° dosahuje Case Steiger QuadTrac 485 
poloměru otáčení 5,7 m. Konstrukce kloubového řízení i celého podvozku je u traktorů se 
čtyřmi pásovými jednotkami stejná jako u kolových verzí (Case Steiger STX, New Holland 
T9). Jedná se o hydrostatické řízení, jehož princip je popsán v kapitole 2.2. Tlakový olej je dle 
natočení volantu dodáván rotačním šoupátkem s odměrným hydrogenerátorem na příslušnou 
stranu axiálních dvojčinných hydromotorů, tedy opačně pro levý a pravý válec. Při zatáčení 
do leva (viz obr. 32) se vysouvá pravý hydromotor a levý zasouvá. Při zatáčení vpravo je 
tomu naopak.  
 Výhodou kloubového řízení oproti hydromechanickému diferenciálnímu převodu je 
zatáčení s minimální ztrátou trakce a větší šetrnost k půdě při otáčení. 
 
 
 
Obr. 31- Kloub traktoru Case Steiger (a) a New Holland T9 (b) 
1 – dvojčinný axiální hydromotor 
                   
 
 
Obr. 32 - Traktor Case Steiger při zatáčení vlevo (pravý hydromotor se vysouvá a levý hydromotor se zasouvá)[5]
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ZÁVĚR 
 Na podvozky dnešních traktorů jsou kladeny stále vyšší a vyšší nároky. Musí přenášet 
velké výkony motorů na podložku i ve složitých podmínkách s minimálním poškozením 
půdy. Proto jsou téměř všechny traktory rámové nebo polorámové konstrukce a s pohonem 
všech kol s uzávěrkami diferenciálů. Z hlediska šetrnosti k půdě jsou vhodné traktory 
s pásovým podvozkem nebo alespoň traktory s širokými radiálními pneumatikami s nízkým 
tlakem nebo dvoumontáží. Nejnovější traktory mohou být vybaveny systémem centrálního 
huštění pneumatik, který umožňuje nastavit si tlak rozdílně pro jízdu na poli či po silnici. 
 Traktory dosahují stále vyšších pracovních a přepravních rychlostí, což klade další 
požadavky na odpružení, řízení a především brzdy. Po vzoru osobních a nákladních aut 
začínají být traktory vybavovány dvouokruhovými brzdami se systémem ABS. Vyšší 
výkonnost, komfort obsluhy, bezpečnost a stabilitu ve vysokých rychlostech a zajišťuje 
kombinace odpružení kabiny, sedačky a přední nápravy či dokonce celého rámu. Nejčastěji 
používaný hydropneumatický systém odpružení přední nápravy vylepšila firma Fendt  o 
systém FSC(Fendt Stability Control), který při průjezdu zatáčkou zvyšuje tlak ve válci na 
vnější straně. Tím se sníží náklon traktoru a zvýší možná rychlost průjezdu zatáčkou. Novým 
systémem zvyšujícím bezpečnost a stabilitu traktoru tak, že na základě měření bočního 
zrychlení traktoru je prováděna automatická korekce směru jízdy, je aktivní řízení firmy John 
Deere označované Active Command Steering. 
 Další požadavky na systémy řízení traktorů klade automatizace tohoto procesu. 
Především větší zemědělské podniky stále častěji využívají satelitní naváděcí systémy, které 
navádějí traktor po poli s přesností až ±2cm. Traktor jede po nastavené trajektorii a obsluha 
plní jen kontrolní funkci a sleduje práci agregovaného nářadí. Proto hydrostatické řízení 
takového traktoru bývá již z výroby vybaveno elektronickou řídící jednotkou, která dávkuje 
tlakový olej do hydromotorů, jimiž jsou natáčeny kola.  
 Výhody satelitního navádění a elektrického ovládání řízení i ostatních funkcí dále 
rozšiřuje zatím ještě vyvíjený systém propojení dvou (tří) traktorů Fendt Guide Connect. 
Pohyb prvního (řídícího) traktoru s řidičem je sledován druhým (řízeným) traktorem bez 
obsluhy, který jej kopíruje a následuje v navoleném odstupu s přesnou návazností pracovních 
záběrů. Obsluha může druhý traktor dálkově ovládat a v případě nutnosti převzít kontrolu nad 
řízením. Podřízené traktory budou moci v budoucnu být vyráběny v jednodušším provedení 
bez kabiny, čímž se sníží cena.        
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SEZNAM POUŽITÝCH ZKRATEK A SYMBOLŮ 
 
SEZNAM POUŽITÝCH ZKRATEK A SYMBOLŮ 
a
1 
 vstupní kanál pro olej pro řízení v prioritním ventilu 
a
2 
 vstupní kanál pro olej k brzdám přívěsu v prioritním ventilu 
a
3 
 vstupní kanál pro olej pro další spotřebiče v prioritním ventilu 
ABS  Antilock Brake System (protiblokovací brzdový systém) 
b  kanál pro olej pro řízení v prioritním ventilu 
c  výstupní kanál pro olej pro další spotřebiče v prioritním ventilu 
CNH  Case New Holland 
d  výstupní kanál pro olej k brzdám přívěsu v prioritním ventilu 
FSC  Fendt Stability Control (kontrola stability traktorů Fendt) 
JD  John Deere 
LS  loadsensingové vedení 
p [MPa] tlak 
P 
 
[kW] 
[k] 
výkon motoru (jednotka dle SI) 
výkon motoru (v praxi používaná jednotka) 
PHP  vysokotlaký vstup oleje do prioritního ventilu  
Psteer  výstup oleje z prioritního ventilu pro řízení 
PTBV  výstup oleje z prioritního ventilu k brzdám přívěsu 
Q 
 
[m3.s-1] 
[l.min-1] 
průtok (jednotka dle SI) 
průtok (v praxi používaná jednotka) 
vpQ [m.s-1] obvodová rychlost planetového kola převodu Q   
vrQ [m.s-1] obvodová rychlost unášeče satelitů převodu Q 
vrR [m.s-1] obvodová rychlost unášeče satelitů převodu R  
vrS [m.s-1] obvodová rychlost unášeče satelitů převodu S   
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SEZNAM PŘÍLOH 
 
SEZNAM PŘÍLOH 
 
Příloha A:   CD Podvozky traktorů  
• elektronická verze bakalářské práce ve formátu pdf  
